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@ SYSTEME A PHARES POUR VEHICULE, GUIDE SUIVANT LA CONFIGURATION DE LA ROUTE. 



L'invention concerne un systeme a phares. 

Elle se rapporte a un systeme qui comprend des phares 
(20L, 20R) d'emission de faisceaux vers I'avant d'un vehicu- 
le, un dispositif (22) de commande des faisceaux des pha- 
res, un dispositif (16) de detection de la configuration de la 
route, et un dispositif de detection d'angie de virage du ve- 
hicule. Le dispositif (22) de commande de faisceaux a un 
mode correspondant a la configuration de la route dans le- 
quel la commande des faisceaux depend des resultats de- 
tects par le dispositif de detection de configuration de 
route, et un mode correspondant a I'angle de virage dans le- 
quel la commande des faisceaux depend des resultats de- 
tects par le dispositif de detection d'angie de virage et le 
mode est selectionne d'apres la vitesse du vehicule. 

Application aux vehicules automobiles. 
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La presente invention concerne un systeme a. phares pour 
vehicule destine a la commande des faisceaux emis par les 
phares . 

Les phares classiques habituels de vehicule ne peuvent 
pas eclairer suffisamment les surfaces de route en avant 
d'un vehicule lorsque celui-ci est conduit sur des routes de 
montagne, tourne a un carrefour, etc. car les directions 
d 1 emission de faisceaux sont fixes. 

A cet egard, le document JP-A-8-192 674 decrit un sys- 
teme a phares pour vehicule destine a ameliorer la visibi- 
lite lorsque le vehicule tourne a un carrefour et analogue, 
par direction de 1' emission des faisceaux vers une surface 
de route devant le vehicule dans la direction de virage # 
lorsqu'un indicateur de changement de direction est commande 
ou lorsque le volant est tourne. 

Dans le systeme a phares pour vehicule de ce document 
cependant, une commande superflue des faisceaux peut etre 
realisee car la direction d' emission des faisceaux varie 
avec La manoeuvre de 1 ' indicateur de changement de direction 
ou lors de la rotation du volant, meme lorsque le vehicule 
se deplace en suivant la configuration de la route. De plus, 
meme si 1 ' indicateur de changement de direction est commande 
pour le passage d'une voie a une autre lorsque le vehicule 
roule sur une route rectiligne a grande vitesse par exemple, 
la direction d' emission du faisceau peut varier. Dans ce 
cas, le probleme est que le conducteur peut avoir une 
sensation d'erreur. 

Compte tenu des considerations qui precedent, l 1 inven- 
tion concerne un systeme a phares pour vehicule destine a 
permettre un eclairage suffisant d'une surface de route 
devant le vehicule sans que le conducteur ait une sensation 
d' erreur . 

A cet effet, en fonction de la vitesse du vehicule, un 
mode est chbisi parmi plusieurs modes selon lesquels une 
commande du faisceau est realisee d'apres la configuration 
de la route devant le vehicule ou d'apres 1 1 angle de virage 
du vehicule. 



Un systeme a phares pour vehicule selon 1 ' invention 
comprend : 

des phares d 1 emission de faisceaux vers l'avant d'un 
vehicule, 

5 un dispositif de commande de faisceaux destine a 

commander les faisceaux emis par les phares, 

un dispositif de detection de configuration de route 
destine a. detecter une configuration de la route devant le 
vehicule, et 

10 un dispositif de detection d' angle de virage destine 

a detecter 1 ' angle du virage du vehicule, 

le dispositif de commande de faisceaux comporte un mode 
correspondant a la configuration de la route, dans lequel la 
commande des faisceaux est realisee d'apres les resultats 

15 detectes par le dispositif de detection de configuration de 
route, et un mode correspondant a 1' angle de virage, dans 
lequel la commande des faisceaux est realisee d'apres les 
resultats detectes par le dispositif de detection d 1 angle de 
virage, et 

20 l'un des modes correspondant a la configuration de 

route et correspondant a 1' angle de virage est selectionne 
d'apres la vitesse du vehicule. 

La commande du faisceau, realisee par le "dispositif 
de coinmande de faisceaux", n'est pas limitee a une commande 

25 particuliere mais peut comprendre par exemple la commande de 
la direction du faisceau emis par chaque phare, la commande 
de la plage d' emission des faisceaux emis, et la quantite de 
lumiere emise ou une comhinaison convenable de ces divers 
parametres. 

30 Le "dispositif de detection de configuration de route" 

n'est pas limite a une detection particuliere, car il peut 
s'agir de n'importe quel dispositif, par exemple une unite 
de navigation ou une camera a detecteur CCD qui peut detec- 
ter la configuration de la route en avant du vehicule. 

35 * Le "dispositif de detection d' angle de virage" n'est 

pas limite a une realisation particuliere, car il peut etre 
de tout type convenable, tel qu'un capteur d 1 angle de 
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rotation du volant et un capteur de vitesse de lacet qui 
peut detecter 1 1 angle de virage d'un vehicule. 

Le "mode correspondant a la configuration de la route" 
et le "mode correspondant a 1' angle de virage" utilises pour 
5 1' emission des faisceaux ne sont pas limites aux exemples 
decrits dans le present memoire. 

Comme 1 1 indique la disposition precitee, le dispositif 
de commande des faisceaux ends par les phares du systeme a 
phares pour vehicule selon l 1 invention comporte le mode cor- 
10 respondant a la configuration de la route et le mode corres- 
pondent a 1' angle de virage. Dans le mode correspondant a la 
configuration de la route, la commande des faisceaux est 
realisee d'apres les resultats detectes correspondant a la 
configuration de la route devant le vehicule. Dans le mode 
15 correspondant a 1 1 angle de virage, la commande des faisceaux 
est realisee d'apres les resultats detectes d 1 angle de 
virage du vehicule, obtenus avec le dispositif de detection 
d' angle de virage. L'un des modes est selectionne d'apres la 
vitesse du vehicule si bien que la direction d' emission des 
2 0 faisceaux ne peut pas changer intempestivement , independam- 
ment d'une augmentation et d'une reduction de vitesse du 
vehicule, par simple manoeuvre de l'indicateur de changement 
de direction ou par rotation du volant comme dans la 
technique anterieure. 
2 5 En consequence, selon 1' invention, le systeme a phares 

pour vehicule ayant cette configuration pour la commande des 
faisceaux des phares assure un eclairage suffisant de la 
surface de la route devant le vehicule sans que le conduc- 
teur ait une sensation d'erreur. 
30 On peut obtenir l'effet suivant. La selection entre les 

modes precites depend de la vitesse du vehicule. Par 
exemple, le procede peut comprendre 1' execution de la 
commande des faisceaux en mode correspondant a la confi- 
guration de la route lorsque la vitesse du vehicule est 
35 egale ou superieure a une vitesse predeterminee, avec 
commande des faisceaux en mode correspondant a 1' angle de 
virage lorsque la vitesse reelle du vehicule est inferieure 
a la vitesse predeterminee. 
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Plus precisement, pour que la surface de la route soit 
suf f isamment eclairee devant le vehicule, il est preferable 
d'effectuer la commande des faisceaux d'apres les resultats 
detectes de configuration de route devant le vehicule. 
5 Cependant, un vehicule change souvent de voie et de trajec- 
toire lors de la conduite a faible vitesse, sans relation 
avec la configuration de la route devant le vehicule. En 
consequence, 1" emission des faisceaux en fonction de la 
situation reelle de deplacement du vehicule peut etre reali- 

10 see par execution de la commande des faisceaux d'apres les 
resultats detectes d 1 angle de virage du vehicule lors du 
parcours a faible vitesse. 

Le "mode correspondant a la configuration de la route" 
n'est pas limite a une realisation particuliere dans la 

15 mesure ou la commande des faisceaux est realisee d'apres les 
resultats detectes de configuration de la route devant le 
vehicule. Cependant, si le mode correspondant £ la configu- 
ration de la route comprend a la fois un mode de commande 
d'apres la configuration de la route destine a ajuster 

20 1' emission des faisceaux pour le deplacement en fonction de 
la configuration de la route et le mode de commande aux 
carrefours destine a adapter 1' emission lors d'un virage a 
un carrefour, une emission plus reguliere des faisceaux peut 
etre obtenue si bien que la surface de la route devant le 

25 vehicule est encore eclairee suf f isamment . 

Lorsque le temps qui doit s ' ecouler ou la distance qui 
doit etre parcourue avant l'arrivee a un carrefour suivant 
a une valeur predeterminee ou plus grande et lorsque la 
vitesse du vehicule est superieure ou egale a une vitesse 

3 0 secondaire predeterminee, il est preferable que la commande 
des faisceaux soit realisee en mode de commande suivant la 
configuration de la route dans l'hypothese ou le vehicule se 
deplace sur la route d'apres la configuration de celle-ci a 
ce moment. Ainsi, le conducteur n'a pas une sensation 

35 d' erreur . 

Lorsque la commande des faisceaux est realisee en mode 
de -commande au carrefour, si le temps qui doit s ' ecouler 
avant l'arrivee au carrefour est inferieur a un temps 
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predetermine et si l'indicateur de changement de direction 
est commande, 1' emission des faisceaux peut etre realisee 
dans les deux sens de virage a un temps convenable. En 
consequence, la surface de la route devant le vehicule est 
eclairee suf f isamment, par rapport au cas ou la commande des 
faisceaux est realisee en mode correspondant a 1' angle de 
virage. 

Cependant, lorsque la vitesse du vehicule n'est pas 
reduite a une vitesse marginale de virage au carrefour sui- 
vant lorsque le vehicule atteint le carrefour, la commande 
des faisceaux est de preference realisee en mode de commande 
d'apres la configuration de la route, si bien que. la 
commande des faisceaux n'est pas realisee en mode de 
commande au carrefour, meme lorsque l'indicateur de change-- 
ment de direction a ete manoeuvre de facon erronee ou uni- 
quement pour un changement de voie. 

D' autre part, meme si le temps qui doit s ' ecouler ou 
la distance qui doit etre parcourue avant 1 • arrives au 
carrefour suivant est inferieur a la valeur predeterminee, 
la commande des faisceaux est realisee de preference en mode 
de commande d'apres la configuration de la route lorsque la 
vitesse du vehicule est superieure ou egale a une vitesse 
secondaire predeterminee, et lorsque l'indicateur de change- 
ment de direction n'est pas manoeuvre. Ainsi, le conducteur 
n'a pas une sensation d'erreur due a la commutation inutile 
de la commande des faisceaux au mode de commande au carre- 
four lorsque le vehicule doit rouler suivant la 
configuration de la route. 

La commande des faisceaux est de preference executes 
en mode correspondant a 1' angle de virage lorsqu'un change- 
ment de direction est ef f ectivement realise, par exemple 
lorsque le vehicule se deplace en tournant a un carrefour. 

D'autres caracteristiques et avant ages de 1' invention 
seront mieux compris a la lecture de la description qui va 
suivre d'exemples de realisation, faite en reference aux 
des sins annexes sur lesquels : 
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la figure 1 est un diagramme synoptique general d 1 un 
systeme a phares pour vehicule dans un premier mode de 
realisation de 1 1 invention ; 

la figure 2 est une vue en plan des distributions 
5 d'intensite lumineuse des faisceaux ends par les phares dans 
le premier mode de realisation de 1 1 invention ; 

la figure 3 est une vue en plan de routes destinee a. 
indiquer un mode specifique de commande correspondant a la 
configuration de la route dans le premier mode de reali- 
10 sation de 1 1 invention ; 

la figure 4 est une vue en plan de routes illustrant 
le mode specifique de commande au carrefour dans le premier 
mode de realisation de 1" invention ; 

les figures 5(a) a 5(c) sont des vues en plan de routes 
15 utiles pour la description d'un premier mode specifique 
correspondant a 1" angle de virage dans le premier mode de 
realisation de 1' invention ; 

les figures 6 (a) a 6 (c) sont des vues en plan de routes 
indiquant un second mode specifique correspondant a l 1 angle 
20 de virage dans le premier mode de realisation de 1 1 inven- 
tion ; 

la figure 7 est un ordinogramme illustrant la commande 
des faisceaux realisee dans le premier mode de realisation 
de 1 1 invention ; 

25 la figure 8 est un diagramme synoptique general d'un 

systeme a phares pour vehicule dans un second mode de reali- 
sation de 1 1 invention ; et 

la figure 9 est un ordinogramme illustrant la commande 
des faisceaux realisee dans le second mode de realisation de 
30 1" invention. 

On decrit d'abord un premier mode de realisation de 
1 1 invention en reference aux figures 1 a 7 . 

La figure 1 est un diagramme synoptique general d'un 
systeme a phares pour vehicule dans un premier mode de 
35 realisation de l 1 invention. 

Comme l'indique la figure 1, le systeme a phares pour 
vehicule comprend une unite 10 a phares, une unite 12 de 
colonne, une unite 14 de commande de stabilite du vehicule 
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VSC, et une unite 16 de navigation (dispositif de detection 
de Configuration de route), ces unites etant connectees par 
un reseau interieur 18. 

L 1 unite a phares 10 comprend deux phares lateraux 20L 
5 et 20R et une unite electronique de commande de faisceaux 22 
(dispositif de commande de faisceaux) destinee a commander 
les faisceaux de ces phares lateraux 20L et 20R. 

Chacun des phares lateraux 20L et 2 OR comporte un phare 
24 et une lampe de virage 26. Le phare 24 est place a la 

10 partie d'extremite avant du vehicule 2. La lampe de virage 
2 6 est adjacente au phare 24 et a l'exterieur dans la 
direction de la largeur du vehicule 2 . 

Chaque phare 24 assure 1' emission d' un faisceau vers 
1' avant du vehicule 2 avec une distribution P d'intensite 

15 lumineuse (distribution de faisceau de croisement) telle que 
1' emission des faisceaux est realisee par la lumiere 
reflechie par un reflecteur 28 qui peut pivoter bilatera- 
lement. Comme 1 ' indique la figure 2, chaque direction 
d 1 emission de faisceaux peut varier bilateralement jusqu'a 

20 la position de distribution P d'intensite lumineuse, indi- 
quee en traits mixtes a deux points, correspondant a un 
angle predetermine a (par exemple a = 20°) autour de la 
direction vers 1 1 avant de la distribution P indiquee en 
trait plein, correspondant a la direction d'avance en ligne 

25 droite du vehicule 2. Pour que cette disposition soit 
obtenue, chacun des reflecteurs 28 qui peut pivoter bilate- 
ralement pivot e lorsqu'un organe de manoeuvre 30 est pilote. 
L'organe de manoeuvre 30 est pilote sous la commande de 
1 ''unite de commande de faisceaux 22 par 1 1 intermediaire d'un 

30 organe de pilotage 32. 

D' autre part, la direction d' emission du faisceau de 
chaque lampe de virage 26 est fixee a un angle predetermine 
pour la formation d' une distribution d'intensite lumineuse 
Pc telle qu' indiquee sur la figure 2. Par exemple, la 

35 direction d' emission des faisceaux peut etre fixee a un 
angle de 45° par rapport a. la direction d'avance du vehi- 
cule. En outre, la lampe de virage 26 est raccordee a 
1' unite de commande de faisceaux 22 par un circuit gradateur 
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34 (par exemple par modulation par impulsions de largeur 
variable) et l'organe de pilotage 32, si bien que 1' inten- 
sity du faisceau de la lampe de virage 26 peut etre rendue 
variable. Plus precisement, comme 1 1 indique la figure 2, 
5 bien que chaque distribution de l'intensite lumineuse Pc 
soit large, comme indique en trait plein, lorsque l'inten- 
site des faisceaux est maximale, cette distribution Pc se 
retrecit progressivement, comme indique en traits mixtes a 
deux points, lorsque l'intensite diminue par gradation. 

10 L 'unite de colonne 12 est placee dans une colonne de 

direction et elle comporte un interrupteur 40 de phares, un 
interrupteur 42 d'indicateur de changement de direction, un 
capteur 44 d' angle de direction (dispositif de detection 
d' angle de direction), et une unite electronique de commande 

15 de colonne ECU 46. L ' interrupteur de phares 40 est utilise 
pour commander les phares 24 et pour commuter les faisceaux 
(faisceaux de route et de croisement) . L ' interrupteur 42 
d'indicateur de changement de direction commande par tout ou 
rien les indicateurs de changement de direction des deux 

2 0 cotes. Le capteur 44 d' angle de direction est utilise pour 

detecter 1' angle de direction (angle de virage) du vehicule 
2 et pour detecter 1' angle de direction d'apres 1 1 angle de 
rotation du volant. En outre, l 1 unite de commande de colonne 
46 est utilisee pour collecter des signaux de 1 ' interrupteur 
25 40 de phares, de 1 ' interrupteur 42 d'indicateur de change- 
ment de direction et du capteur 44 d' angle de direction. 
Apres collecte des signaux, 1 'unite de commande 46 transmet 
les signaux au reseau interieur 18. 

L'unite VSC 14 comporte un capteur 50 de vitesse de 

3 0 vehicule, un capteur de vitesse de lacet (non represents) et 

une unite electronique de commande VSC 52. Cette unite 52 
est destinee a empecher le patinage et a accroitre la secu- 
rity de deplacement lorsque le vehicule 2 est conduit en 
courbe, l'unite de commande VSC recevant le signal detecte 
35 par chacun des capteurs de vitesse de lacet et de vitesse du 
vehicule 50. Dans une variante, le signal detecte par le 
capteur 44 d ' angle de direction peut etre utilise a la place 
de celui qui est detecte par le capteur de vitesse de lacet.. 
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L'unite 16 de navigation comporte une unite electro- 
nique de commande 60 de navigation, un disque CD-ROM 62 
destine a. contenir des donnees de carte routiere, un recep- 
teur GPS 64, un capteur gyrometrique 66 (capteur de 
5 direction), et une unite d'affichage 68. L'unite de commande 
60 de l'unite de navigation 16 recoit des donnees de chacun 
des capteurs incorpores a l'unite 16 de navigation et recoit 
les donnees de vitesse du vehicule obtenues du capteur 50 de 
l'unite VSC 14. En outre, l'unite 60 de navigation recoit 

10 aussi des donnees de 1 1 interrupteur 42 d'indicateur de chan- 
gement de direction et des donnees de capteur 44 d' angle de 
direction, ces donnees etant recues de l'unite de commande 
46 de colonne par le reseau interieur. La position du vehi- 
cule, son rayon de virage, sa position d'arrivee a un moment 

15 ulterieur predetermine et analogues sont obtenus par 
traitement de donnees dans l'unite de commande 60 et sent 
transmis au reseau interieur 18. 

L'unite electronique de commande 22 qui commande les 
faisceaux (appartenant a l'unite a phares 10) collecte les 

20 informations necessaires par 1 1 intermedial re du reseau 18 
depuis l'unite de colonne 12, l'unite VSC 14 et l'unite de 
navigation 16, si bien qu'elle peut commander les faisceaux 
des phares lateraux 20L et 20R en mode de commande adapte 
aux conditions de deplacement du vehicule 2. 

25 Le mode de commande comprend un mode correspondant a 

la configuration de la route et un mode correspondant a 
1' angle de virage. Dans le mode correspondant a la configxi- 
ration de la route, la commande des faisceaux est realisee 
d'apres des donnees de configuration de la route vers 

30 l'avant obtenues de l'unite de navigation 16. Dans le mode 
correspondant a 1' angle de virage, la commande des faisceaux 
est realisee d'apres les donnees d' angle de direction {don- 
nees d' angle de virage) provenant du capteur 44 d' angle de 
direction. 

3 5 Le mode correspondant a la configuration de la route 

comprend en outre un mode de commande d'apres la configu- 
ration de la route, dans lequel 1 ' adaptation d" emission des 
faisceaux au parcours correspondant a la configuration de ia 
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route est realises, et un mode de commande au carrefour, 
dans lequel l 1 emission des faisceaux est adaptee a un virage 
au carrefour. 

Lorsque le vehicule 2 est conduit d'apres la configura- 
5 tion de la route parcourue, en mode de commande d'apres la 
configuration de la route, la commande des faisceaux est 
realisee d'apres une position atteinte par le vehicule 2 a 
un moment ulterieur predetermine (par exemple 2,5 s plus 
tard) comme position cible. La commande des faisceaux est 
10 realisee par inclinaison des reflecteurs 28 bilateralement 
par rapport a la direction d'avance rectiligne du vehicule 
2 afin que la direction d« emission des faisceaux varie 
convenablement . 

La figure 3 est une vue en plan de la route indiquant 
15 un exemple particulier de mode de commande d'apres la confi- 
guration de la route. 

Dans cet exemple particulier, on suppose qu'un vehicule 
2 qui se deplace sur une route rectiligne A a 50 km/h 
commence a suivre une route sinueuse apres avoir parcouru un 
20 trajet en ligne droite sans tourner a gauche ou a. droite au 
carrefour Jl. 

Sur la figure 3, la reference TP1 devant le vehicule 
2 designe une position {c ' est-a-dire une position cible pour 
la commande des faisceaux) qui doit etre atteinte 2,5 s plus 

25 tard par le vehicule 2. Bien que la distribution P d 1 inten- 
sity lumineuse soit aussi dirigee en avant du vehicule 2 
parce que la position cible TP1 se trouve juste devant le 
vehicule 2 sur une route rectiligne, la distribution P 
d'intensite lumineuse s 1 ecarte vers la gauche ou la droite 

3 0 par rapport a la direction d'avance du vehicule 2 sur une 
route courbe si bien que la distribution P d'intensite lumi- 
neuse s' ecarte aussi bilateralement par rapport a la direc- 
tion d'avance comme indique par le trait mixte a deux 
points. La distribution P d'intensite lumineuse est une dis- 

35 ' tribution synthetique resultant des deux phares lateraux 24. 

D'autre part, en mode de commande au carrefour, lorsque 
le vehicule 2 tourne nettement a un carrefour devant lui, la 
visibilite dans la direction de deplacement du vehicule 2 
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est accrue par direction des emissions des faisceaux dans la 
direction de virage avant que le vehicule 2 n 1 arrive au 
carrefour. La commande des faisceaux, dans ce mode de 
commande au carrefour, est realisee avec une position qui 
5 doit etre atteinte par le vehicule 2 un temps predetermine 
ulterieurement (par exemple 2,5 s plus tard) comme position 
cible. Lorsqu'il est determine que le vehicule 2 tourne au 
carrefour, la commande des faisceaux est realisee a un 
moment ou le vehicule 2 s'est approche a une certaine dis- 

10 tance du carrefour. La commande des faisceaux est realisee 
essentiellement par basculement bilateral des reflecteurs 28 
par rapport a la direction en ligne drdite du vehicule 2 
pour que 1' emission soit dirigee dans le sens du virage. 
Lorsque 1' emission des faisceaux diriges vers la position 

15 cible ne peut pas etre realisee de facon satisf aisante par 
simple pivotement des phares 24 cependant, la lampe de 
virage 26 placee du cote de virage du vehicule 2 est mise en 
fonctionnement . A ce moment, l'intensite du faisceau de la 
lampe de virage 26 est accrue progressivement lorsque la 

20 difference entre 1' angle maximal a de pivotement du reflec- 
teur 28 et 1 1 angle de la position cible augmente. 

La figure 4 est une vue en plan d'une route correspon- 
dant a un exemple specifique du mode de commande au carre- 
four. 

25 Dans cet exemple particulier, on suppose que le vehi- 

cule 2 qui roule sur la route A a 30 km/h tourne a gauche au 
carrefour suivant Jl, penetre sur la route B puis tourne a 
droite au carrefour suivant J2 vers la route C. 

Comme l'indique la figure 4, lorsque le vehicule. 2 est 

30 dans une position tres eloignee du cote gauche de la route 
A au carrefour J, la commande des faisceaux est realisee en 
mode de commande d'apres la configuration de la route. En 
outre, ce mode de commande d'apres la configuration de la 
route est commute au mode de commande au carrefour lorsque 

35 1* indicateur de changement de direction est manoeuvre alors 
que le vehicule 2 est a une certaine distance du carrefour 
Jl . 
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Sur la figure 4, le point TP 2 indique devant le vehi- 
cule 2 designe une position destinee a. etre atteinte par le 
vehicule 2,5 s plus tard (c ' est-a-dire une position cible 
pour la commande des faisceaux) en mode de commande au 
5 carrefour. Initialement, la distribution P d'intensite lumi- 
neuse est dirigee devant le vehicule 2 car la position cible 
TP2 se trouve juste devant le vehicule 2 lorsque celui-ci 
est a gauche du carrefour Jl et est separe de celui-ci par 
une certaine distance. Lorsque la position cible TP2 se 

10 trouve sur une ligne de virage a gauche (indiquee par un 
trait mixte sur la figure 4} au carrefour Jl, lorsque le 
vehicule 2 se rapproche du carrefour Jl, la distribution P 
d'intensite luntineuse s'ecarte aussi vers la gauche par 
rapport a la direction d'avance du vehicule 2 comme indique 

15 par le trait mixte a deux points. Ainsi, la position cible 
TP2 s'ecarte vers la gauche le long de la ligne de virage a 
gauche au carrefour Jl, et la distribution P d'intensite 
lumineuse change aussi vers la gauche. Lorsque la direction 
de la position cible TP2 depasse 1' angle maximal de pivote- 

20 ment a du reflecteur 28 cependant, la direction de la 
distribution P d'intensite lumineuse ne peut plus suivre la 
position cible TP2 . En consequence, la lampe gauche de 
virage 2 6 fonctionne et forme une distribution Pc d'inten- 
site lumineuse et eclaire une region tournee vers la gauche. 

25 Bien que l'intensite du faisceau de cette lampe 26 soit 
faible initialement, elle augmente progressivement lorsque 
la difference entre 1' angle maximal de pivotement a (du 
reflecteur 28) et 1' angle de la position cible TP2 augmente. 

La commande des faisceaux est aussi realisee lorsque 

3 0 le vehicule 2 tourne a droite au carrefour suivant J2 . 
Cependant, comme le rayon de virage R de la courbe de virage 
a droite, au carrefour J2, est plus grand que le rayon de 
virage a gauche, 1' emission des faisceaux vers la position 
cible T2 devient insuffisante lorsque l'intensite de la 

35 lampe de virage est seulement augmentee progressivement, car 
la difference entre 1 ' angle maximal de pivotement a du 
reflecteur 28 et 1' angle de la position cible 12 augmente. 
En consequence, dans ce cas, l'intensite des faisceaux est 
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reglee a la valeur maximale des que la lampe de virage 26 
est raise en f onctionnement . 

Lorsque le vehicule 2 tourne en realite au carrefour, 
apres avoir atteint le carrefour Jl ou J2 , la commands des 
5 faisceaux n'est pas realisee en mode de commande au car- 
refour mais en mode correspondant a 1 1 angle de virage. 

Le mode correspondant a 1' angle de virage est un mode 
de commande utilise dans l'hypothese ou le vehicule 2 tourne 
en realite ; cependant, ce mode est aussi utilise pour 

10 completer le mode de commande d 1 apres la configuration de la 
route et le mode de commande au carrefour. Dans le mode cor- 
respondant a 1' angle de virage, les reflecteurs 28 tourneat 
dans le sens de virage du vehicule 2 d 1 apres 1' angle de 
direction lorsqu'un changement de direction est effectue. 

15 Simultanement, la lampe de virage 26 placee du cote de 
virage du vehicule 2 est mise en f onctionnement . A ce 
moment, les angles d 1 inclinaison des reflecteurs 28 et 
l'intensite du faisceau de la lampe de virage 26 sont accrus 
progress ivement lorsque l 1 angle de rotation augmente. 

2 0 Lorsque le mode de commande au carrefour est commute 

au mode correspondant a 1* angle de virage, la commande 
d' emission des faisceaux est realisee par le mode corres- 
pondant a 1' angle de virage pour empecher une discontinuity 
de 1' emission des faisceaux, c'eBt-a-dire pour empecher que 
25 la distribution P d'intensite lumineuse du phare 24 et la 
distribution Pc d'intensite lumineuse Pc de la lampe de 
virage 26 ne varient brutalement. 

Les figures 5 et 6 sont des vues en plan de routes 
indiquant des exemples particuliers du mode correspondant a 

3 0 1' angle de virage. 

Sur la figure 5, on suppose que le vehicule 2 tourne 
vers la gauche au virage Jl et, sur la figure 6, on suppose 
que le vehicule 2 tourne a droite au virage J2 . 

Comme 1 ' indiquent ces figures, les conditions d'emis- 
3 5 sibn des faisceaux en mode de commande au carrefour sont 
suivies jusqu'a ce que l'angle de direction soit maximal. 
L ' angle de direction est maximal lors de la rotation du 
volant dans le sens positif lorsque le vehicule 2 tourne aux 
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carrefours Jl et J2, si bien que 1' angle de pivotement du 
reflecteur 28 et l'intensite du faisceau de la lampe de 
virage 26 gardent la valeur maximale. Ainsi, les angles de 
deflexion laterale de la distribution P d'intensite lumi- 
5 neuse et 1' amplitude de la distribution Pc d'intensite 
lumineuse sont maximaux. Lorsque 1 'angle de direction est 
reduit par reduction de 1' angle de direction, 1' angle de 
pivotement du reflecteur 28 et l'intensite du faisceau de la 
lampe de virage 26 sont progressivement reduits. 
10 On decrit maintenant une commande des faisceaux effec- 

tuee par le systeme a phares pour vehicule dans ce mode de 
realisation de 1 1 invention en reference a 1 ' ordinogramme de 
la figure 7 . 

D'abord, 1" unite 16 de navigation est mise en fonction- 
15 nement et des donnees de carte routiere sont lues sur le 
disque CD-ROM 62 pour la memorisation des donnees de carte 
routiere dans 1' unite electronique de commande 60 de naviga- 
tion (pas SI) . Ensuite, les donnees de deplacement du vehi- 
cule, par exemple les donnees de vitesse du vehicule 

2 0 provenant du capteur 50, les donnees de direction provenant 

du capteur 44 d' angle de direction, et les donnees d'etat de 
f onctionnement d'indicateur de changement de direction de 
1 ' interrupt eur 42, sont lues (pas S2) . 

En outre, une adaptation des cartes routieres est 
25 executee dans 1 'unite electronique de commande 60 de navi- 
gation d'apres les donnees de position provenant du recep- 
teur GPS 64, des donnees de direction du capteur 
gyrometrique 66 et des donnees de carte routiere (pas S3) . 

Lorsque 1' adaptation des cartes routieres n'est pas 

3 0 etablie, c'est-a-dire lorsque la position actuelle du vehi- 

cule 2 ne peut pas etre reconnue, 1' unite electronique 22 de 
commande de faisceaux effectue la commande de faisceaux des 
phares lateraux 20L et 20R en mode correspondant a 1' angle 
de virage dans l'hypothese ou le vehicule 2 ne se trouve pas 
35 sur la route (pas S14) . 

Lorsque 1' adaptation des cartes routieres est etablie 
d' autre part, 1 'unite electronique 22 de commande des 
faisceaux suppose que le vehicule 2 se trouve sur la route 
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et compare la vitesse reelle VS du vehicule (vitesse 
actuelle) a une vitesse primaire de consigne VI du vehicule 
(vitesse predetermined VI = 20 km/h par exemple) (pas S4) . 
Lorsque VS < VI, la commande des faisceaux est realisee en 
5 mode correspondant a 1' angle de virage (S14) . Dans ce cas, 
la commande des faisceaux n'est pas realisee en mode 
correspondant a la configuration de la route (c 1 est-a-dire 
soit le mode de commande d'apres la configuration de la 
route soit le mode de commande au carrefour) parce qu'un 

10 changement de voie ou de trajectoire est souvent effectue 
lors du deplacement du vehicule a faible vitesse, si bien 
qu'il est difficile d'estimer la trajectoire dans l'unite de 
navigation 16. Lorsque d' autre part VS > VI, la recon- 
naissance de la configuration de la route devant le vehicule 

15 2 necessaire pour la commande des faisceaux est cherchee en 
mode correspondant a la configuration de la route (pas S5) . 
En d'autres termes, une determination de la position 
actuelle du vehicule 2, de la nature de la route sur 
laquelle se deplace le vehicule 2, du nombre de voies, des 

2 0 positions des carrefours (noeuds) existant sur la route 

parcourue, du nombre de routes d' intersection (liaisons) aux 
carrefours respectifs et analogues, est executee dans 
l'unite 16 de navigation. 

Le temps T necessaire pour que le vehicule 2 atteigne 

25 le carrefour suivant sur la route parcourue depuis sa 
position actuelle est calcule (pas S6) . Ce calcul repose sur 
des donnees de configuration de route devant le vehicule 2 
et des donnees de vitesse reelle du vehicule VS. Ensuite, 
une decision indique si le temps T d'arrivee est inferieur 

30 a un temps predetermine Tl. Par exemple, le temps Tl est 
regie a une valeur convenable dans une plage comprise entre 
2,5 et 3,5 s (pas S7) . La raison pour laquelle le temps Tl 
est regie entre 2,5 et 3,5 s dans ce cas est que le fonc- 
tionnement de 1 ' indicateur de changement de direction est 

3 5 commande pendant cette plage de temps avant le debut de la 

reduction de vitesse lorsque la trajectoire change au carre- 
four. 
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Lorsque le temps d'arrivee T est tel que T £ Tl, la 
commande des faisceaux est realisee en mode de commande 
suivant la configuration de la route, car il est raisonnable 
de prevoir que le vehicule 2 continuera a se deplacer sur la 
5 route ayant la configuration suivie actuellement (pas S16) . 
Lorsque la vitesse reelle VS du vehicule est inferieure a 
une vitesse predeterminee secondaire V2 (par exemple 
V2 = 40 km/h) superieure a. la vitesse predeterminee primaire 
du vehicule VI (c ' est-a-dire que la reponse est negative au 
10 pas S13), la commande des faisceaux est realisee dans le 
mode correspondant a 1' angle de virage car la probability de 
changement de voie ou analogue est relativement grande (pas 
S14) . 

Lorsque le temps d'arrivee T est tel que T < Tl d' autre 

15 part, une verification determine si 1 ' indicateur de change- 
ment de direction est en f onctionnement ou non (pas S8) . 
Lorsque 1 1 interrupt eur 42 de 1' indicateur de changement de 
direction est ferme, le rayon de virage R est determine au 
carrefour dans l'hypothese ou la trajectoire change au car- 

20 refour suivant (pas S8) . Lorsque 1 ■ interrupteur 42 est 
ouvert, la vitesse reelle du vehicule VS est verifiee et, 
lorsque VS z V2, la commande des faisceaux est realisee dans 
le mode de commande d'apres la configuration de la route 
(pas S16) alors que, si VS < V2, la commande des faisceaux 

25 est realisee dans le mode correspondant a 1 ■ angle de virage 
(pas S14) . La raison de 1 'utilisation du mode de commande 
d'apres la configuration de la route lorsque VS ^ V2 est que 
tant que 1» indicateur de changement de direction n'est pas 
manoeuvre et la vitesse du vehicule garde une certaine 

30 valeur au moins, il est peu probable que le vehicule change 
de direction au carrefour suivant. 

Comme 1 ■ indique le tableau 1, le rayon de virage R est 
determine par lecture d'une valeur etablie d'apres les 
natures des routes parcourues et des routes du carrefour, 

35 d'apres une table de valeurs numeriques destinee a etre 
utilisee pour le virage a droite (tableau 1-1) et pour le 
virage a gauche (tableau 1-2). 
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Tableau 1-1 

Rayon de virage R (m) lors du virage a droite 



a. un carrefour rectangulaire 







Route secante 


5 




Voie rapide 
a quatre 
voies 


Voie rapide 
a deux 
voies 


Route 
departe- 
mentale, 
etc . 


10 




Voie rapide a. 
quatre voles 


16 


11 


7 




Route 

parcou- 

rue 


Voie rapide a. 
deux voies 


14 


9 


5 


15 




Route depart e - 
mentale, etc. 


12 


6 


5 



Tableau 1-2 

Rayon de virage R (m) lors du virage a gauche 
a un carrefour rectangulaire 





Route secante 


Voie rapide 
a quatre 
voies 


Voie rapide 
a deux 
voies 


Route 
departe- 
mentale, 
etc . 


Route 

parcou- 

rue 


Voie rapide a 
quatre voies 


9 


7 


7 


Voie rapide a 
deux voies 


7 


5 


5 


Route departe- 
mentale, etc. 


5 


5 


5 



Comme 1 1 indique clairement le tableau 1, le rayon de 
35 virage R lors du virage a. droite a souvent une valeur plus 
grande que celle qui est determinee lors du virage a. gauche/ 
► dans le cas de la circulation a gauche. Lorsque le carrefour 
n'est pas rectangulaire/ la valeur lue dans la table de 
valeurs nuineriques est corrigee pour la determination du 
40 rayon de virage R. Plus precisement, le rayon de virage R 
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augmente lorsque la direction au carrefour forme un angle 
obtus avec la route pareourue. De meme, le rayon de virage 
est reduit lorsque la direction de parcours au carrefour 
forme un angle aigu avec la route pareourue. 
5 Ainsi, le rayon de virage R est determine avant calcul 

de la vitesse marginale de virage Vc a laquelle le vehicule 
2 peut en realite decrire une courbe avec un rayon de virage 
R (pas S10) . Le calcul de la vitesse marginale de virage Vc 
est realise d'apres la theorie suivante de conception 
10 lineaire de route adoptee dans le domaine de la gestion de 
la circulation : 



127 (i + f ) 

i etant le gradient d'un cote et f le coefficient de pati- 
nage lateral (glissement) d'apres la theorie de conception 
lineaire de route. Lorsque i = 0 et f = 0,25, la relation 
entre le rayon de virage R et la vitesse marginale de virage 
Vc est telle qu'indiquee par le tableau 2. 



Tableau 2 

Valeurs calculees (km/h) de la vitesse marginale 
de virage Vc pour le calcul de circulation 



Rayon de virage R 


5 


6 


7 


8 


Vitesse marginale de virage 


12,59 


13,80 


14,91 


15,93 


Rayon de virage R 


9 


10 


12,5 


15 


Vitesse marginale de virage 


16,90 


17,81 


19,92 


21, 82 



En outre, une verification determine si la vitesse 
reelle du vehicule VS peut etre reduite a la vitesse 

30 marginale de virage Vc avant que le vehicule 2 n'atteigne le 
carrefour ou non (pas Sll) . On utilise pour la verification 
une discrimination portant sur la distance comprise entre le 
vehicule 2 et le carrefour, le degre de reduction calcule 
d'apres la vitesse reelle du vehicule VS, et le coefficient 

35 de frottement de la surface de la route. Habituellement , 
lorsque la distance au carrefour est determinee, une 



15 



20 
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position de reference du cote du carrefour est etablie de 
preference comme point d' entree. Le point d 1 entree est la 
position indiquee par la reference Pj sur les figures 4 a 6, 
la position de reference etant celle a laquelle commence la 
5 rotation du volant. Cependant, la position de reference peut 
ne pas s 1 ecarter autant du point d' entree Pj meme lorsque la 
position de reference est reglee a une position qui resulte 
de la determination d'une distance equivalant au rayon de 
virage R par rapport au centre du carrefour. 

10 Lorsque la vitesse VS du vehicule ne peut pas etre 

reduite a la vitesse marginale de virage Vc ou a une valeur 
inferieure (c 1 est-a-dire que le pas Sll donne une reponse 
negative), 1' unite electronique de commande 22 suppose que 
l'indicateur de changement de direction a ete manoeuvre de 

15 facon erronee ou que simplement il s ' agit d'un changement de 
voie, et effectue la commande de faisceaux en mode de 
commande d 1 apres la configuration de la route (pas S14) , 
empechant ainsi une rotation des emissions de faisceaux dans 
la direction de manoeuvre de l'indicateur de changement de 

20 direction. 

D ' autre part, lorsque la vitesse reelle VS du vehicule 
peut etre reduite a. la vitesse marginale de virage Vc ou en 
dessous (c ' est-a-dire lorsque le pas Sll donne une reponse 
positive) , une determination indique si le vehicule a 

25 penetre au carrefour ou non (pas S12) . Cette decision repose 
sur la determination du fait que le temps d'arrivee T au 
carrefour est tel que T <. 0 ou non. Lorsque le vehicule n'a 
pas penetre dans le carrefour, la commande des faisceaux est 
realisee en mode de commande au carrefour (pas S15) , et 

3 0 lorsque le vehicule a penetre dans le carrefour, la commande 
des faisceaux est realisee en mode correspondant a 1' angle 
de virage (pas S14) . 

Comme decrit en detail precedemment , 1' unite electro- 
nique de commande 22 qui commande les faisceaux emis par les 

35 phares lateraux 20L et 20R dans le systeme a phares de ce 
mode de realisation possede un mode de commande d' apres la 
configuration de la route et un mode correspondant a. 1 1 angle 
de virage . Dans le mode de commande d 1 apres la configuration 
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de la route, la commande des faisceaux est executee d'apres 
les resultats detectes de configuration de route devant le 
vehicule 2. En mode correspondant a 1' angle de virage, la 
commande des faisceaux est realisee d'apres les resultats 
5 detectes d' angle de virage du vehicule 2. Puisque l'un des 
modes precites est selectionne d l apres la vitesse du 
vehicule, la direction d 1 emission des faisceaux ne peut pas 
etre changee intempestivement, independamment de 1' augmen- 
tation ou de la reduction de la vitesse du vehicule, par 

10 manoeuvre de l'indicateur de changement de direction ou par 
rotation du volant, comme dans la technique anterieure. 

En consequence, dans ce mode de realisation de 1» inven- 
tion, le systeme a phares pour vehicule ef fectue la commande 
des faisceaux des phares et lampes a. la surface de la route 

15 devant le vehicule 2 avec un eclairage suffisant sans que le 
conducteur ait une sensation d'erreur. 

L'effet suivant de manoeuvre peut etre obtenu. Dans ce 
mode de realisation de 1' invention, le procede specif ique de 
selection entre les modes precites depend de la vitesse du 

2 0 vehicule. Le procede comprend des Stapes d' execution de la 
commande des faisceaux en mode correspondant a la confi- 
guration de la route lorsque la vitesse reelle du vehicule 
est superieure ou egale a la vitesse primaire predeterminee 
VI du vehicule, et ef fectue la commande de faisceaux en mode 

25 correspondant a 1 1 angle de virage lorsque la vitesse reelle 
du vehicule est inferieure a cette vitesse predeterminee 
primaire VI . 

Plus precisement, pour que la surface de la route soit 
suffisamment eclairee devant le vehicule 2, il est prefe- 

30 rable d'effectuer la commande des faisceaux d'apres les 
resultats detectes de configuration de route devant le 
vehicule 2. Cependant, la voie et la trajectoire peuvent 
souvent changer lors du parcours a faible vitesse, sans 
relation avec la configuration de la route devant le 

35 vShicule 2. En consequence, I'emission des faisceaux d'apres 
la situation reelle de parcours du vehicule 2 peut etre 
realisee par execution de la commande des faisceaux d'apres 
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les resultats de tec tea d' angle de virage du vehicule 2 lors 
du deplacement a faible vitesse. 

Dans ce mode de realisation de 1' invention, le mode 
correspondant a la configuration de la route est constitue 
5 du mode de commande d'apres la configuration de la route et 
du mode de commande au carrefour. Le mode de commande 
d'apres la configuration de la route est destine a assurer 
une emission de faisceaux adaptee au deplacement d'apres la 
configuration de la route alors que le mode de commande au 

10 carrefour est destine a assurer une emission des faisceaux 
adaptee au virage a un carrefour. En consequence, une 
emission tres reguliere des faisceaux peut etre realisee, et 
la surface de la route devant le vehicule 2 peut etre 
eclairee de facon tout a fait suffisante. 

15 Dans ce mode de realisation de 1' invention, lorsque le 

point d'arrivee T au carrefour suivant correspond au temps 
predetermine Tl ou est plus eleve et lorsque la vitesse du 
vehicule est superieure ou egale a la vitesse predetermined 
secondaire V2 du vehicule (telle que V2 > VI) , la commande 

2 0 des faisceaux est realisee en mode de commande d'apres la 

configuration de la route dans l'hypothese ou le vehicule 2 
parcourt la route concernee d'apres la configuration de la 
route au moment considere. Ainsi, le conducteur n'a pas une 
sensation d'erreur. 
25 Lorsque le temps d'arrivee T au carrefour est inferieur 

au temps predetermine Tl et lorsque 1 1 indicateur de 
changement de direction est en f onctionnement, la commande 
des faisceaux est realisee en mode de commande au carrefour 
afin que 1' emission des faisceaux soit realisee dans les 

3 0 directions de virage lateral en temps opportun. En conse- 

quence, 1' emission des faisceaux d'apres la configuration de 
la route devant le vehicule 2 peut etre realisee contrai- 
rement au cas ou la commande des faisceaux est realisee en 
mode correspondant a 1 ' angle de virage. Lorsque la vitesse 
35 du vehicule ne peut pas etre reduite a la vitesse marginale 
de virage Vc au moment ou le vehicule 2 atteint le carre- 
four, la commande des faisceaux est executee en mode de 
commande d'apres la configuration de la route tel que la 
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command e des f aisceaux ne peut pas etre realisee en mode de 
commande au carrefour, meme si l'indicateur de changement de 
direction a ete manoeuvre par erreur ou est commande unique - 
ment pour un changement de.voie. 
5 D 1 autre part, bien que le temps d'arrivee T au carre- 

four suivant soit inferieur au temps predetermine Tl, la 
commande des faisceaux est executee en mode de commande 
d'apres la configuration de la route lorsque la vitesse du 
vehicule est superieure ou egale a la vitesse predeterminee 

10 secondaire V2 et lorsque l'indicateur de changement de 
direction n'est pas manoeuvre. Ainsi, le conducteur n'a pas 
une sensation d' erreur due a la commutation inutile de la 
commande des faisceaux au mode de commande au carrefour 
lorsqu'il est prevu que le vehicule 2 continue a suivre la 

15 configuration de la route parcourue. 

Dans ce mode de realisation de 1' invention, la commande 
des faisceaux est realisee en mode correspondant a 1 1 angle 
de virage lorsque la rotation du volant est ef f ectivement 
realisee, par exemple lorsque le vehicule se deplace en 

2 0 virage a un carrefour. Ainsi, 1' emission des faisceaux cor- 

respond aux conditions reelles de deplacement du vehicule 2. 

On decrit maintenant un second mode de realisation de 
1 1 invention en reference aux figures 8 et 9 . 

La figure 8 est un diagramme synoptique general d'un 
25 systeme a phares pour vehicule dans ce mode de realisation 
de 1 1 invention . 

Comme 1 1 indique la figure 8, le systeme a phares pour 
vehicule comprend l'unite a phares 10, l'unite de colonne 12 
et l'unite VSC 14, comme dans le premier mode de realisation 
30 de 1" invention. Cependant, ce systeme a phares differe de 
celui du premier mode de realisation en ce qu'une unite 8 0 
de traitement d' image est utilisee a la place de l'unite 16 
de navigation et est connectee au reseau interieur 18. 

L'unite 80 de traitement d 1 image comprend une unite 

3 5 electronique de commande 82 de traitement d 1 image, une 

camera a capteur CCD 84, un radar a laser 86, une unite 
d'affichage 88 et un dispositif d'alarme 90. 
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Dans ee mode de realisation de 1 'invention, 1' unite 
electrohique de commande de faisceaux 22 de l'unite a phares 
10 collecte les donnees necessaires de l'unite de colonne 
12, de l'unite VSC 14 et de l'unite 80 de traitement d' image 
par 1 ' intermediaire du reseau interieur 18. L'unite electro- 
nique 22 de commande des faisceaux effectue en outre la 
commande des faisceaux des phares lateraux 20L et 20R en 
mode de commande adapte aux conditions de deplacement du 
vehicule . 

Comme dans le premier mode de realisation de 1 'inven- 
tion, le mode de commande comprend un mode correspondant a. 
la configuration de la route et un mode correspondant a 
1' angle de virage. Le mode correspondant a la configuration 
de la route comprend le mode de commande d'apres la configu- 
ration de la route et le mode de commande au carrefour. Par 
ailleurs, bien que la commande de faisceaux en mode corres- 
pondant a 1' angle de virage soit analogue a la meme commande 
du premier mode de realisation, la commande de faisceaux en 
mode de commande d'apres la configuration de la route et en 
mode de commande au carrefour differe partiellement du pre- 
mier mode de realisation du fait de 1 'utilisation de l'unite 
80 de traitement d' image a la place de l'unite 16 de 
navigation. 

La commande de faisceaux effectuee par le systeme a 
phares pour vehicule de ce mode de realisation est mainte- 
nant decrite en reference a 1 ' ordinogramme de la figure 9. 

D'abord, l'unite 80 de traitement d' image est mise en 
fonctionnement (pas SI) et des donnees d' image correspondant 
a la surface de la route devant le vehicule sont captees par 
la camera 84 a capteur CCD et lues par l'unite electronique 
82 de traitement d' image (pas S2) . Les donnees de parcours 
du vehicule (donnees de vitesse du vehicule provenant du 
capteur de vitesse 50, donnees de direction provenant du 
capteur 44 d' angle de direction et donnees de conditions de 
fonctionnement de l'indicateur de changement de direction 
provenant de 1 ' interrupt eur 42) sont lues (pas S3) . 

Ensuite, une decision indique si des marques de voie 
(lignes blanches le long d'une route) peuvent etre reconnues 
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ou lion (pas S4) . Cette decision est destinee a. determiner si 
des marques de voie ne peuvent pas etre reconnues a. cause du 
mauvais temps ou analogue ou si des marques de voie existent 
sur la route, etc. Lorsque de telles marques de voie ne 
5 peuvent pas etre reconnues, la commande de faisceaux est 
realisee en mode correspondant a 1' angle de virage (pas 
S13) . D' autre part, lorsque des marques de voie sont recon- 
naissables, la configuration de la route devant le vehicule, 
necessaire pour la commande des faisceaux en mode corres- 
10 pondant a la configuration de la route (pas S5) , peut etre 
reconnue. 

L ■ unite electronique 22 de commande de faisceaux 
compare la vitesse reelle VS du vehicule a la vitesse 
predetermined primaire VI (par exemple VI = 20 km/h) (pas 

15 S6) . Si VS < VI, la commande des faisceaux est realisee en 
mode correspondant a l 1 angle de virage (pas S13) . Dans le 
cas contraire, lorsque VS i VI, un temps d'arrivee T neces- 
saire pour que le vehicule 2 atteigne le carrefour suivant 
place vers 1 1 avant de la route parcourue par rapport a la 

2Q position actuelle est calcule (S7) . Ce calcul repose sur les 
donnees d 1 image relatives a la configuration de la route 
devant le vehicule 2 et sur les donnees de vitesse reelle VS 
du vehicule. La reconnaissance du carrefour est realisee par 
extraction d'une caracteristique correspondant a 1' existence 

25 ou non d'un signal dans 1' image prise vers 1' avant, au cours 
d'un traitement predetermine d' image. Les lignes blanches 
d'un passage pour pietons soht detectees simultanement pour 
le calcul de la distance du vehicule 2 aux lignes blanches 
et le resultat calcule est determine comme distance du 

30 carrefour. 

Ensuite, une decision determine si le temps d'arrivee 
T est inferieur ou non a un temps predetermine Tl (par 
exemple une valeur convenable est comprise entre 2,5 et 
3,5 s) (pas S8) . Si le temps d'arrivee T est tel que T ^ Tl, 

35 la commande des faisceaux est realisee en mode de commande 
d'apres la configuration de la route car on prevoit que le 
vehicule 2 va continuer a se deplacer sur la route avec la 
configuration determinee a ce moment (pas S15) . Lorsque la 
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vitesse reelle VS du vehicule est inf erieure a une vitesse 
predeterminee secondaire V2 (par exemple V2 = 40 km/h) qui 
est superieure a la vitesse predeterminee primaire VI 
(c ' est-a-dire que la reponse au pas S12 est negative) , la 
5 commande des faisceaux est realisee en mode correspondant a 
1' angle de virage car la probabilite d'un changement de voie 
ou analogue est relativement elevee (pas S13) . En mode de 
commande d'apres la configuration de la route, la presence 
d'une route en virage est confirmee d'apres les resultats de 

10 1' analyse d' image qui permet le calcul de la position d'un 
point de coupure de la route en virage, et la commande des 
faisceaux est realisee par utilisation du point de coupure 
comme position cible. Le point de coupure est determine par 
exemple a une position qui se trouve en avant du point 

15 d* inflexion de la marque de voie du cote de l'accotement de 
la route, vue par le conducteur. 

D'autre part, si le temps d'arrivee T est tel que 
T < Tl, une verification determine si l'indicateur de direc- 
tion est en f onctionnement ou non (pas S9) . Lorsque 

2 0 1 1 interrupteur 42 d'indicateur de changement de direction 
est maintenu a 1 ' etat ferme, le rayon de virage R est regie 
au carrefour dans I'hypothese ou la trajectoire est changee 
au carrefour suivant (pas S10) . Le rayon de virage R est 
regie par traitement des donnees d' image concernant les 

25 marques de voie a la surface de route en avant. 

Lorsque 1 1 interrupteur 42 d'indicateur de changement 
de direction est ouvert d'autre part, la vitesse rSelle VS 
du vehicule est verifiee. Lorsque VS £ V2 , la commande des 
faisceaux est realisee en mode de commande d'apres la 

30 configuration de la route (pas S15) alors que, lorsque 
VS < V2, la commande des faisceaux est realisee en mode cor- 
respondant a l'angle de virage (pas S13) . La raison de 
1 ' utilisation du mode de commande d'apres la configuration 
de la route VS i V est que, si 1 ' indicateur de changement de 

35 ^direction reste non manoeuvre alors que la vitesse du 
vehicule garde une certaine valeur ou une valeur plus 
elevee, la trajectoire du vehicule presente une faible 
probabilite d'etre modifiee au carrefour suivant. 
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En outre, une decision determine si le vehicule 2 a 
penetre au carrefour ou non (pas Sll) . Cette decision est 
prise lorsque le passage pour pietons disparait des. donnees 
d' image relatives a la surface de route devant le vehicule 
5 2 ; lorsque le vehicule 2 n'a pas encore penetre dans le 
carrefour, la commande des faisceaux est realisee en mode de 
commande d'apres la configuration de la route (pas S14) . 
D' autre part, lorsque le vehicule 2 a penetre dans le 
carrefour, la commande des faisceaux est realisee en mode 

10 correspondant a 1' angle de virage (pas S13) . , 

Dans ce mode de realisation de l 1 invention, l'unite 
electronique de commande de faisceaux 22 de l'unite a phares 
10 effectue la commande des faisceaux des phares lateraux 
2 0L et 2 OR d'apres les donnees d' image cap tees par la camera 

15 CCD 84 representant la surface de la route devant le 
vehicule 2. En consequence, il n'est pas possible d'effec- 
tuer une commande des faisceaux plus precise que la commande 
des faisceaux realisee avec les donnees de navigation ou 
analogues comme dans le premier mode de realisation. Cepen- 

2 0 dant, ce mode de realisation a pour effet d' assurer un 
eclairage suffisant de la surface de la route devant le 
vehicule 2 avec un systeme a phares pour vehicule de 
construction simple, sans que le conducteur ait une sensa- 
tion d'erreur. 

25 Dans tous les modes de realisation precites de 1 ' inven- 

tion, le temps d'arrivee T au carrefour suivant a ete uti- 
lise comme critere pour la selection d'un mode de commande 
des faisceaux. Cependant, la distance d'arrivee peut etre 
utilisee a la place de ce temps d'arrivee T au carrefour 

30 suivant. 

On a decrit le cas dans lequel la distribution P 
d'intensite lumineuse, formee par emission des faisceaux des 
deux phares lateraux 20L et 2 OR danB chaque mode de 
realisation de 1 1 invention, est formee par un faisceau de 
35 croisement. Cependant, le meme effet decrit dans les modes 
de realisation precedents peut etre obtenu avec une commande 
identique des faisceaux, dans chacun des modes de realisa- 
tion, par utilisation des emissions des faisceaux ayant une 
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distribution d' intensite lumineuse de faisceaux de route par 
commutation des faisceaux. 

En outre, on a decrit un cas dans lequel les phares 
lateraux 2 0L et 20R comportent un phare 24 (dont le reflee- 
5 teur 28 peut pivoter lateralement) et la lampe de virage 26" 
(permettant une gradation) . Cependant, d'autres arrangements 
de lampes et phares peuvent etre utilises . Par exemple, on 
peut utiliser des phares 24 capables de faire varier la 
plage d 1 emission des faisceaux, des lampes de virage 25 

10 capables de faire varier la direction d 1 emission des 
faisceaux, etc., ou toute autre lampe en plus des phares 24 
et lampes de virage 26. Le meme effet que dans les modes de 
realisation precedents peut aussi etre obtenu par commands 
convenable des faisceaux des lampes et phares respectifs, 

15 Bien entendu, diverses modifications peuvent etre 

apportees par l'homme de l'art aux systemes qui viennent 
d'etre decrits uniquement a titre d* exemple non limitatif 
sans sortir du cadre de 1* invention. 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme a. phares pour vehicule, caracterise en ce 
qu'il comprend : 

des phares (20L, 20R) d' emission de faisceaux vers 
5 1 1 avant d'un vehicule, 

un dispositif (22) de commande de faisceaux destine a. 
commander les faisceaux emis par les phares, 

un dispositif (16) de detection de configuration de 
route destine a. detecter une configuration de la route 
10 devant le vehicule, et 

un dispositif de detection d' angle de virage destine 
a detecter 1 1 angle du virage du vehicule, en ce que 

le dispositif (22) de commande de faisceaux comporte 
un mode correspondant a la configuration de la route, dans 
15 lequel la commande des faisceaux est realisee d'apres les 
resultats detectes par le dispositif de detection de confi- 
guration de route, et un mode correspondant a. 1 ' angle de 
virage, dans lequel la commande des faisceaux est realisee 
d'apres les resultats detectes par le dispositif de detec- 
2 0 tion d 1 angle de virage, et en ce que 

l'un des modes correspondant a la configuration de 
route et correspondant a 1 1 angle de virage est selectionne 
d'apres la vitesse du vehicule. 

2. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce 

2 5 que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 

commande des faisceaux dans le mode correspondant a la 
configuration de la route lorsque la vitesse du vehicule a 
une valeur au moins egale a. une vitesse predeterminee de 
vehicule, alors que le dispositif de commande de faisceaux 

3 0 effectue la commande des faisceaux en mode correspondant a 

1' angle de virage lorsque la vitesse du vehicule est infe- 
rieure a cette vitesse predeterminee du vehicule. 

3. Systeme selon la revendication 2, caracterise en ce 
que le mode correspondant a la configuration de la route 

3 5 comprend un mode de commande d'apres la configuration de la 
route et un mode de commande au carrefour, et en ce que 
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en mode de commande d'apres la configuration de la 
route, une emission des faisceaux est adaptee au deplacement 
d'apres la configuration de la route, et 

en mode de commande au carrefour, l 1 emission des 
faisceaux est adaptee au deplacement en virage au carrefour. 

4. Systeme selon la revendication 3, caracterise en ce 
que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 
commande des faisceaux en mode de commande d'apres la 
configuration de la route lorsque le temps ou la distance 
d'arrivee a un carrefour suivant a une valeur superieure ou 
egale a une valeur predeterminee et lorsque la vitesse du 
vehicule est superieure a la vitesse predeterminee du vehi- 
cule et est superieure ou egale a une vitesse predeterminee 
secondaire du vehicule. 

5. Systeme selon la revendication 3, caracterise en ce 
que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 
commande des faisceaux en mode de commande au carrefour 
lorsque le temps ou la distance d'arrivee au carrefour sui- 
vant est inferieur a la valeur predeterminee, et lorsqu'un 
indicateur de changement de direction est commande. 

6. Systeme selon la revendication 5, caracterise en ce 
que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 
commande des faisceaux en mode de commande d'apres la 
configuration de la route lorsque le dispositif de commande 
de faisceaux detecte qu'il n'est pas possible de rediiire la 
vitesse du vehicule a une vitesse marginale de virage avant 
que le vehicule n' arrive au carrefour suivant. 

7. Systeme selon la revendication 3, caracterise en ce 
que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 
commande des faisceaux en mode de commande d'apres la confi- 
guration de la route lorsque le temps ou la distance 
d'arrivee au carrefour suivant est inferieur a une valeur 
predeterminee, et lorsque 1 ' indicateur de changement de 
direction n'est pas en f onctionnement , tant que la vitesse 
du vehicule est au moins egale a la vitesse predeterminee 
secondaire du vehicule. 

8. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce 
que le dispositif (22) de commande de faisceaux effectue la 
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commands des faisceaux en mode correspondant a 1' angle de 
virage lorsque le vehicule se deplace en courbe au carre- 
four. 

9. Systeme a. phares pour vehicule, caracterise en ce 
5 qu'il comprend : 

des phares (20L, 20R) d' emission de faisceaux vers 
l'avant d'un vehicule, 

une unite electronique (22) de commande de faisceaux 
programmee pour commander des faisceaux ends par les phares, 
10 une unite electronique (60) de commande de navigation 

qui rassemble des informations relatives a" la configuration 
de la route devant le vehicule, 

un capteur d 1 angle (44) de direction qui determine 
1' angle de direction du vehicule, et 
15 un capteur (50) de vitesse du vehicule, en ce que 

l'unite electronique (22) de commande de faisceaux est 
programmee a un mode correspondant a" la configuration de la 
route, dans lequel la commande des faisceaux est realisee 
d'apres la configuration de la route determinee par l'unite 

2 0 electronique de commande de navigation, et un mode corres- 

pondant a 1' angle de virage, dans lequel la commande des 
faisceaux est realisee d'apres un signal provenant du 
capteur d' angle de direction, et en ce que 

l'unite electronique (22) de commande des faisceaux 
25 determine 1 1 utilisation de I'un des modes parmi le mode 
correspondant a. la configuration de la route et le mode 
correspondant a 1' angle de virage d'apres 1 ' evaluation d'un 
signal provenant du capteur de vitesse du vehicule. 

10. Systeme selon la revendication 9, caracterise en 

3 0 ce qu'il comprend en outre : 

un systeme GPS (64) , 

un capteur gyrometrique (66) , et 

un disque CD-ROM (62), et en ce que 

le systeme GPS, le capteur gyrometrique et le disque 
3 5 CD-ROM sont connectes a. l'unite electronique (60) de 
commande de navigation pour donner a. cette unite electro- 
nique de commande de navigation des informations relatives 
a la configuration de la route devant le vehicule. 
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11. Systeme selon la revendication 9, caracterise en 
ce qu'il comprend : 

une camera CCD (84) , et 

un systeme a radar a laser (86), en ce que 
5 la camera CCD, le systeme a radar a laser et le capteur 

de vitesse du vehicule sont conneCtes a 1' unite electronique 
(60) de commande de navigation pour donner a cette unite 
electronique de commande de navigation des informations 
relatives a la configuration de la route devant le vehi- 
10 cule, et en ce que 

1' unite electronique de commande de navigation est une 
unite electronique (82) de commande de traitement d 1 image. 
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